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MECANISME DE CHARGEMENT ET DE DECHARGEMENT DE BOITES RENFERMANT DES PLAQUETTES DE 
MICROELECTRONIQUE POUR LE TRANSFERT DE L'EQUIPEMENT A UN CHARIOT DE TRANSPORT, ET 
INVERSEMENT. 

(57) Un mecanisme de chargement et de dechargement 
d^une boTte (12) renfermant des substrats de microelectro- 
nique, comprend une tete de prehension (17) accouplee 

mecaniquement a un dispositif cinematique de manoeuvre , 4 ,-- . 

(18) pour le transfert muftidirectionnel de la boite vers un , ■ 1 : 

emplacement predetermine de pose sur un port de charge- 
ment (A, B) d'un equipement (14) ou d'un chariot de trans- 
port (16). Le dispositif cinematique de manoeuvre (18) est 
compose d'une paire de bras porteurs (26, 28) montes a pi- 
votement par des articulations (32, 38, 40) entre la tete de 
prehension (1 7) et un pied support (30). Chaque articulation 
(32, 38, 40) est dotee d'un indexeur de position (66, 68, 70) 
destine a regler le debattement angulaire des bras porteurs 
(26, 28). Un actionneur (44) est pilote par un selecteur (1 1 0) 
de montee et de descente de la tete de prehension (17), le- 
dit selecteur etant solidaire de la tete de prehension (17) et 
ayant un interrupteur de montee (112) et un interrupteur de 
descente (114) commandes altemativement par un depla- 
cement manuel vertical de faible course de ladite tete pour 
provoquer I'excitation de I'actionneur (44) prenant le relais 
dans le meme sens de deplacement vertical. 
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Mecanisme de chargement et de dechargement de boites renfermant des 
plaquettes de microelectronique pour leur transfert de I'equipement a un 
chariot de transport, et inversement. 

'5 



Domaine technique de 1'invention 

10 

L'invention est relative a un mecanisme de chargement et de dechargement d'une 
boTte renfermant des plaquettes de microelectronique, et comprenant une tete de 
prehension accouplee mecaniquement a un dispositif cinematique de manoeuvre 
pour le transfert multidirectionnel de la boite vers un emplacement predetermine de 
1 5 pose sur un port de chargement d'un equipement ou d'un chariot de transport. 

Pour le transport des substrats de silicium de 300mm dans un environnement de 
production, on utilise generalement une boite de transport standard contenant 25 
substrats, et ayant une porte escamotable a ouverture frontale sur la face avant. La 

20 masse de la boTte pleine est de I'ordre de 8kg, pour un encombrement de 40cm 
de cote. Pour charger et decharger les equipements, des concepts de systemes 
automatiques ou manuels ont ete normalises. Ainsi le concept de transport manuel 
consiste en un chariot guide manuellement appele PGV (vehicule a guidage 
personnel). Les trois fonctions principales d'un tel chariot sont les suivantes: 

25 - transport de une a quatre boites, 

- transfert des boites du chariot a I'equipement ou inversement, 

- blocage en position du chariot devant I'equipement. 

Plusieurs equipementiers ont developpe leurs propres installations, toutes basees 
30 sur le principe de ('integration sur le meme chariot des trois fonctions precitees. Les 
differents mouvements de pose ou de prise des boites sont operes soit par 
compensation mecanique, soit par mouvement de I'operateur amplifie par levier ou 
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par energie electrique. Certains de ces chariots sont equipes de fonctions 
supplemental res, notamment d'identification, de communication, etc... 

Le probleme recurrent de la plupart de ces chariots est leurs poids et 
5 encombrement, qui rend leur utilisation difficile dans un environnement de 
production. 

Objet de I'invention 

10 Le but de I'invention consiste a remedier a ces inconvenients en proposant une 
manipulation plus simple des boTtes, utilisant un modele de chariot le plus leger et 
le moins encombrant possible pour la fonction de transport des lots, la fonction de 
prise et depose etant transferee vers un mecantsme independant du chariot. 

15 Le dispositif selon I'invention est caracterise en ce que : 

- le dispositif cinematique de manoeuvre est compose dune paire de bras 
porteurs montes a pivotement par des articulations entre la tete de prehension et 
un pied support, 

- un indexeur de position est associe a au moins une articulation pour regler le 
20 debasement angulaire des bras porteurs, 

- des moyens de commande comportent un actionneur pilote par un selecteur de 
montee et de descente de la tete de prehension, ledit selecteur etant solidaire de la 
tete de prehension et ayant un interrupteur de montee et un interrupteur de 
descente commandes altemativement par un deplacement manuel vertical de 

25 faible course de ladite tete pour provoquer I'excitation de I'actionneur prenant le 
relais dans le meme sens de deplacement vertical. 

Selon une caracteristique de I'invention, la premiere articulation sert de liaison 
rotative entre le bras porteur inferieur et I'axe vertical de la tete de prehension. Les 
30 deux bras porteurs constituent une genouillere dont I'axe de pliage intermediaire 
constitue la deuxieme articulation. La troisieme articulation relie I'autre bras porteur a 
I'extremite superieure de I'axe de manoeuvre accouple a I'actionneur. 
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La latitude de prise sur le chariot permet de se passer de la fonction de blocage en 
position lors des transferts de la boite. Le soulevement de la boTte necessite une 
course reduite de I'ordre de 5 cm, pour permettre son transferl de I'equipement au 
5 chariot, ou inversement. L'energie necessaire a ce soulevement est foumie par 
I'actionneur apres intervention du selecteur. En fin de course de soulevement, 
I'operateur assure le guidage manuel des deux bras porteurs dans un plan 
horizontal pour positionner la boTte dans un emplacement predetermine. Les 
fonctions de transport et de chargement/dechargement sont ainsi separees Tune de 
1 0 I'autre. 

Selon une caracteristique de I'invention, I'actionneur est loge a la partie inferieure du 
pied support, et est relie a I'axe de manoeuvre dont la course en translation 
verticale est limitee par une butee de fin de course renfermant un contact de fin de 
1 5 course montee, et un contact de fin de course descente. 

Selon une variante de realisation, I'actionneur peut etre loge directement dans la 
liaison avec I'axe vertical de la tete de prehension. 

20 L'actionneur peut etre constitue par un motoreducteur associe a un verin a vis-ecrou 
d'entraTnement pilote electriquement par le selecteur. L'actionneur peut egalement 
etre a commande hydraulique ou pneumatique. 

Selon un mode de realisation preferentiel, chaque indexeur de position est dote 
25 d'un empilage de couronnes ayant chacune des moyens d'ajustage angulaire sur un 
moyeu, et une encoche peripherique destinee a cooperer dans une position 
indexee avec un palpeur a bille porte par un doigt elastique formant ressort. Ce 
systeme d'indexage permet d'indiquer a I'operateur quand les positions 
predefinies (au-dessus des ports de chargement d'un ou de deux equipements, 
30 position intermediaire) seront atteintes. 

La tete de prehension de la boTte est composee : 
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- d'un premier sous-ensemble porteur, constitue d'un plateau intermediaire solidaire de 

I'axe vertical de la tete de prehension, et assujetti a des pieces support, 

- et d'un deuxieme sous-ensemble mobile comportant un plateau superieur sur lequel 

sont fixes : 

5 - une poignee de commande entourant coaxialement I'axe de la tete de 

prehension, 

- une enveloppe renfermant le selecteur pilotant les mouvements de montee 
et de descente, 

- des pieces butees imbriquees entre les pieces support, et un plateau 
1 0 inferieur solidarise au plateau superieur. 

Les deux sous-ensembles de la tete de prehension restent positionnes en 
position de repos a I'aide : 

- de ressorts de compensation loges dans des orifices menages dans les pieces 
1 5 support pour compenser le poids du deuxieme sous-ensemble mobile, 

- et de ressorts en epingle disposes sur le plateau superieur autour de la poignee 
de commande, chaque ressort en epingle etant fixe par un etrier de maintien et 
cooperant a Tune des extremites avec un petit pion de centrage sur lequel elle 
prend appui, et a I'autre extremite avec un grand pion de centrage sur lequel elle 

20 tire. 

L'accrochage de la boTte est obtenu en position centree a I'aide d'un pion de 
centrage telescopique en faisant toumer la tete de prehension d'un quart de tour 
jusqu'a ce qu'une plaque de retenue vienne en butee contre un flanc des pieces 
25 support. 

Description sommaire des dessins 

D'autres avantages et caracteristiques ressortiront plus ciairement de la description 
30 qui va suivre d'un mode de realisation de I'invention donne a titre d'exemple non 
limitatif, et represents aux dessins annexes, dans lesquels : 
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la figure 1 est une vue schematique de I'ensemble mecanisme et chariot selon 
I'invention, le pied support etant positionne en regard d'un equipement a deux 
ports de charge ment ; 

- !a figure 2 illustre I'excursion circulaire C1 des bras porteurs du dispositif 
5 cinemattque de manoeuvre de la figure 1 ; 

- la figure 3 montre une vue en perspective de I'ensemble mecanisme et chariot 
place entre deux equipements ; 

- la figure 4 represente une vue en perspective du mecanisme selon I'invention, 
une bolte etant en prise sur un port de chargement avec la tete de prehension, et 

1 0 une autre boite se trouvant sur un support de chargement intermediaire solidaire du 
pied support ; 

- la figure 5 est une vue en perspective des bras porteurs articules du dispositif 
cinematique de manoeuvre ; 

- les figures 6 et 7 represented des vues partielles du pied support, 
1 5 respectivement a la partie inferieure et a la partie superieure ; 

- la figure 8 est une vue de la butee de fin de course montee et descente de I'axe 
de manoeuvre ; 

- la figure 9 montre une vue partielle du dispositif d'accouplement de I'actionneur a 
I'axe de manoeuvre ; 

20 - la figure 10 represente un indexeur de position d'une articulation ; 

- la figure 1 1 montre une vue partielle de la figure 10, illustrant les palpeurs a billes 
montes sur des doigts ressorts independants ; 

- la figure 12 est une vue en plan d'une couronne de I'indexeur de la figure 10 ; 

- la figure 13 montre un empilage de couronnes de I'indexeur de la figure 10 ; 

25 - la figure 14 represente une vue en perspective d'une boTte en prise avec la tete 
de prehension du mecanisme ; 

- les figures 15 a 18 illustrent differentes vues en perspective de la tete de 
prehension ; 

- la figure 19 montre un detail de la tete de prehension, illustrant le pion de centrage 
30 et la plaque de butee verticale ; 

- la figure 20 montre les trois ressorts en epingle solidaires du plateau superieur de 
la tete de prehension ; 
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- la figure 21 montre une vue du selecteur de montee descente ; 

- la figure 22 est une vue en coupe axiale de la figure 19 ; 

- la figure 23 represents le circuit electrique de commande du motoreducteur. 

Description d'un mode de realisation preferentiel. 

En reference aux figures 1 a 5, un mecanisme de chargement et de dechargement, 
designe par le repere general 10, est utilise pour le transfert d'une boite 12 etanche 
entre au moins un equipement 14 et un chariot de transport 16, et inversement. La 
botte 1 2 sert de conteneur a une serie de plaquettes de silicium destinees a subir 
differents traitements mecanico-physicochimiques dans un environnement de 
production d'une grande proprete. 

Le mecanisme de chargement et de dechargement 1 0 est dispose au voisinage 
de la face avant de I'equipement 14, et est compose d'une tete de prehension 1 7 
mobile accouplee mecaniquement a un dispositif cinematique de manoeuvre 18 
pour assurer le soulevement de la boTte 12 et son transfert multidirectionnel vers un 
emplacement predetermine de pose sur le chariot 16 ou un port de chargement A, 
B de I'equipement 14. 

Le chariot de transport 16 est dote d'une surface de support 22 pour une ou deux 
boTtes 12, et de moyens de roulement 24 pour le deplacement du chariot 16. 

Le dispositif cinematique de manoeuvre 1 8 comporte une paire de bras porteurs 
26, 28 montes a pivotement par trois articulations 32, 38, 40 entre la tete de 
prehension 17 et un pied support 30. Le debattement angulaire des deux bras 
porteurs 26, 28 articules s'effectue dans un plan horizontal de maniere a couvrir une 
excursion circulaire C1 permettant de deplacer la boite 12 vers des zones de 
depose, a savoir les ports de chargement A, B de I'equipement 1 4 (figure 1 ) ou 
d'une paire d'equipements 14 (figure 3), un support de chargement intermediaire 
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33 solidaire du pied support 30, et un emplacement predetermine sur la surface de 
support 22 du chariot de transport 1 6. 

La premiere articulation 32 sert de liaison rotative entre le bras porteur 26 et I'axe 
5 34 vertical de la tete de prehension 17. 

Les deux bras porteurs 26, 28 constituent une genouillere dont I'axe de pliage 36 
intermediaire constitue la deuxieme articulation 38. 

10 La troisieme articulation 40 relie Pautre bras porteur 28 a I'extremite superieure de 
I'axe de manoeuvre 42 integre dans le pied support 30. 

Sur la figure 1, le pied support 30 est positionne dans le plan median vertical 
passant entre les deux ports de chargement A, B de I'equipement 14. La paire de 
1 5 bras porteurs 26, 28 necessite dans ce cas trois positions indexees. 

Sur la figure 3, le pied support 30 est agence entre deux equipements 1 4 ayant 
chacun deux ports de chargement A, B. La paire de bras porteurs 26, 28 necessite 
dans ce cas cinq positions indexees. 

20 

En reference aux figures 6 a 9, le mouvement vertical de translation du dispositif 
cinematique de manoeuvre 18 pour le soulevement et la descente de la tete de 
prehension 17, est assure par un actionneur 44 loge a la partie inferieure du pied 
support 30. L'actionneur 44 est relie par une bague d'accouplement 45 a I'axe de 
25 manoeuvre 42, et est constitue a titre d'exemple par un motoreducteur 46 associe a 
un verin 48 a vis-ecrou. Les ordres de commande de soulevement et de descente 
sont envoyes a l'actionneur 44 par des interrupteurs disposes dans la tete de 
prehension 17 mobile, et dont le fonctionnement sera decrit par la suite. 

30 La course en translation de I'axe de manoeuvre 42 est determinee par deux 
bagues 50, 52 reglables cooperant respectivement avec une butee de fin de 
course 53 cdmprenant un contact de fin de course montee 54, et un contact de fin 
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de course descente 56 connectes electriquement au motoreducteur 46. Les deux 
bagues 50, 52 sont enfilees coaxialement sur I'axe de manoeuvre 42, avec in 
decalage longitudinal de longueur D ajustable. La course en translation est limitee 
environ a 50mm pour un verin 48 dont la course maximum est de 1 00mm. 

La course de deplacement vertical de I'axe de manoeuvre 42 est securisee a b 
montee et a la descente. Lorsque I'equipage mobile forme par le dispositif 
cinematique de manoeuvre 18, la tete de prehension 17, et la boTte 12 est bloque 
par un obstacle dans le sens de la descente, seul le poids de I'equipage prend 
appui sur I'obstacle, meme en cas de maintien force de I'ordre de descente. Un 
doigt 58 du verin 48 est guide dans une lumiere 60 oblongue d'un etrier 62 fixe, en 
etant sollicite vers le haut sans tirer I'equipage mobile vers le bas. La course du 
verin 48 est alors stoppee. 

Pour la securite a la montee, la force du verin 48 de I'actionneur 44 est limitee a in 
seuil predetermine, parexemple 120kg lorsque le poids de I'equipage mobile est 
superieur a 60kg. Dans ce cas, la force d'appui sur I'obstacle restera toujours 
inferieur a 60kg. 

A ('oppose de I'actionneur 44, I'axe de manoeuvre 42 est guide en translation et 
bloque en rotation par des patins a billes 64 solidarises a un rail 65 fixe s'etendant 
dans la direction verticale. 

Des butees ajustables (non representees) permettent de limiter le debattement 
angulaire des bras porteurs 26, 28 pour eviter toute collision avec les fagades des 
equipements 14. 

Un dispositif d'indexage permet d'indiquer a I'operateur quand les positions au- 
dessus des ports de chargement A, B et de la position centrale de repos sont 
atteintes par le dispositif cinematique de manoeuvre 1 8. Le dispositif d'indexage 
sera decrit par la suite pour cinq positions indexees correspondant aux deux 
equipements 14 de la figure 3. 
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Les trois articulations 32, 38, 40 sont dotees chacune d'un indexeur de position 66, 
68, 70, dont seul I'indexeur 70 associe a rarticulation 40 est represents sur les 
figures 10 a 13. Les deux autres indexeurs 66, 68 sont du meme type et ne 
5 seront pas decrits. 

L'indexeur 70 comporte un empilage de cinq couronnes 72 de memes diametres, 
montees coaxialement sur un moyeu 73 a I'extremite de I'axe de manoeuvre 42. 
Le reglage angulaire est assure par trois vis de blocage 74, et le moyeu 73 est fixe 

1 0 sur I'axe 42 par trois vis de fixation 77. Chacune des cinq positions indexees est 
definie par la venue en engagement d'un palpeur a billes 76 dans une encoche 78 
usinee sur la peripherie d'une couronne 72. Les palpeurs a billes 76 sont portes 
par une serie de cinq doigts 80 elastiques fixes par des vis 81 sur un support 82, 
et formant des lames ressorts de memes longueurs et independantes I'une de 

1 5 I'autre. 

Pour chaque articulation 32, 38, 40, la position angulaire de chacune des cinq 
encoches 78 est ajustable par rotation de la couronne 72 correspondante sur le 
moyeu 73. Le reglage est opere a la mise en place du dispositif cinematique de 

20 manoeuvre 18 a proximite des deux equipements 14 a servir. Le bras 28 est 
positionne sur la position (X.Y.Teta) de prise sur un port de chargement A ou B. 
Les encoches 78 de trois couronnes 72 (une par articulation) sont disposees sous 
leurs palpeurs a billes 76 respectifs par rotation des couronnes 72. Apres reglage, 
les couronnes 72 sont immobilisees sur le moyeu 73 par les vis de blocage 74 

25 correspondantes. Cette operation de reglage est renouvelee pour toutes les 
positions a indexer. 

Chaque indexeur 66, 68, 70 est pourvu en plus d'un verrou 84 intercale entre les 
doigts 80 et les couronnes 72 pour inhiber la fonction d'indexage lors de la phase 
30 de mise au point et d'installation pour une ou toutes les articulations 32, 38, 40. Le 
verrou 84 est en forme de demi-lune, et peut etre actionne a rotation entre une 
position active de blocage des doigts 80, et une position inactive de deblocage 
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autorisant la venue en engagement des palpeurs a billes 76 avec les encoches 78. 
Dans la position de blocage, le verrou 84 maintient simultanement les cinq doigts 
80 d'un indexeur 66, 68, 70 en position soulevee, de maniere a le rendre inactif. II 
est alors possible de retirer les couronnes 72 ou les faire pivoter sans etre gene 
5 par les palpeurs a billes 76 en appui. 

En reference aux figures 14 a 20, la tete de prehension 17 de la boTte 12 est 
composee d'un premier sous-ensemble porteur 86, et d'un deuxieme sous- 
ensemble mobile 88. 

10 

Le premier sous-ensemble porteur 86 est constitue d'un plateau intermediaire 90 
solidaire de I'axe 34, et assujetti a quatre pieces support 92A, 92B, 92C, 92D. 

Le deuxieme sous-ensemble mobile 88 comporte un plateau superieur 94 sur 
1 5 lequel sont fixes : 

- une poignee de commande 96 entourant coaxialement I'axe 34, 

une enveloppe 98 renfermant des interrupteurs pilotant les mouvements de 
montee et de descente, 

- quatre pieces butees 100A, 100B, 100C, 100D imbriquees entre les quatre 
20 pieces support 92 A, 92B, 92C, 92D, 

- un plateau inferieur 1 02 solidarise au plateau superieur 94, 
et trois ressorts 1 04 en epingle loges dans des capots 1 06. 

25 Le deuxieme sous-ensemble mobile 88 possede un mouvement relatif de 
translation verticale a faible course (+/-1.5 mm) par rapport au premier sous- 
ensemble porteur 86. Une paire de douilles a billes 108 traversent deux pieces 
support 92A, 92C pour immobiliser en rotation les deux sous-ensembles 86, 88, 
tout en permettant le mouvement relatif vertical. 

30 

Sur la figure 21, le selecteur 110 de montee et de descente de la tete de 
prehension 17, est loge dans I'enveloppe 98, et comprend un interrupteur de 
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montee 112etun interrupteur de descente 114. Le selecteur 110 prend appui sur 
le plateau superieur 94, lequel comporte un orifice 116 de passage du poussoir 
118 de I'interrupteur de descente 114. Le poussoir 118 coopere avec une 
premiere vis de reglage 120 solidaire du plateau intermediaire 90. 

5 

Le poussoir 122 de I'interrupteur de montee 112 est commande d'une maniere 
similaire par une rondelle 124 fixee a une deuxieme vis de reglage 126, laquelle 
traverse un orifice 127 du plateau superieur 94, et est ensuite assujettie au plateau 
intermediaire 90. Des ecrous 128, 130 des vis 126, 120 permettent de definir b 
1 0 position d'actionnement de chacun des interrupteurs 112, 114. 

En cas de soulevement manuel du deuxieme sous-ensemble mobile 88 par 
I'intermediaire de la poignee de commande 96, I'interrupteur de montee 112 est 
actionne, et provoque I'alimentation du motoreducteur 46 dans le sens de b 
1 5 montee du verin 48. 

En cas d'abaissement manuel du deuxieme sous-ensemble mobile 88 par 
I'intermediaire de la poignee de commande 96, I'interrupteur de descente 114 est 
actionne de maniere a inverser I'alimentation du motoreducteur 46 dans le sens de 
20 la descente du verin 48. 

En I'absence d'effortsur la poignee de commande 96, aucun interrupteur 112, 114 
n'est actionne, et le verin 48 reste inactif. Un intervalle d de I'ordre de 1,5. mm 
separe alors le plateau intermediaire 90 du plateau superieur 94. 

25 

Les deux sous-ensembles 86, 88 restent positionnes en position de repos a 
I'aide des trois ressorts 104 en epingle (figure 20), et en plus de deux ressorts 
130, 132 (figure 18) additionnels loges dans des orifices 134, 136 menages dans 
les pieces support 92D, 92B. La presence des deux ressorts 130, 132 permet 
30 de compenser le poids du deuxieme sous-ensemble mobile 88. Les trois 
ressorts 104 en epingle sont disposes sur le plateau superieur 94 autour de la 
poignee de commande 96. 
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Chaque ressort 104 en epingle comporte un etrier de maintien 138 dans la partie 
centrale, et coopere a Tune des extremites avec un petit pion de centrage 1 40 sur 
lequel elle prend appui, et a ('autre extremite avec un grand pion de centrage 1 42 
5 sur lequel elle tire. Les forces sont de I'ordre de 200g par ressort 1 04. La presence 
de trois ressorts 1 04 en epingle necessite une force d'actionnement de 600g sur la 
poignee de commande 96 pour tirer vers le haut ou pousser vers le bas le 
deuxieme sous-ensemble 88. 

10 La partie superieure de la boite 12 est pourvue d'une plaque de retenue 144 
(figure 4) saillante de forme rectangulaire, ayant un trou borgne 1 46 dans la partie 
centrale. La tete de prehension 17 coopere avec la plaque de retenue 144 pour 
retenir la boite 1 2 lors de son deplacement. 

15 Le plateau inferieur 102 est dote d'une ouverture 148 (figure 15) rectangulaire ayant 
une dimension legerement superieure a celle de la plaque de retenue 144 de la 
boite 12. A la poignee de commande 96 est associee une plaquette de butee 
145 triangulaire destinee a cooperer avec la plaque de retenue 144. La plaquette 
1 butee 145 est en retrait par rapport a I'ouverture 148 du plateau inferieur 102, et 

20 provoque I'arret du mouvement de descente lorsque l'accrochage de la plaque de 
retenue (144) de la boite (12) est possible. 

Le centrage de la tete de prehension 17 sur la boTte 1 2 est facil'ite au moyen d'un 
pion 150 (figures 15, 19 et 22) telescopique sollicite vers le bas par un ressort 1 52 
25 de compression agence sous la plaquette butee 145. Le pion 150 de forme 
tronconique peut coulisser dans une douille a billes 153, et s'engage en position de 
centrage dans le trou 146 de la plaque de retenue 144 de la boite 12. 

Lors de la descente de la tete de prehension 17 en direction de la plaque de 
30 retenue 144 de la boTte 12, le plateau inferieur 102 prend appui en cas de 
decentrage surle dessus de la plaque de retenue 144. L'interrupteur de descente 
114 n'est plus operationnel, aiors que la force d'appui est encore minime. II est 
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alors possible de rectifier I'alignement, et autoriser la reprise du mouvement de 
descente de la tete de prehension 17 jusqu'a ce que la plaquette butee 145 
vienne s'appuyer sur la plaque de retenue 144 de la boTte 12, en provoquant par 
le meme processus I'arret du mouvement de descente. 

5 

L'accrochage de la boTte 12 a la tete de prehension 17 s'effectue de la maniere 
suivante: 

Lorsque le pion 1 50 de centrage est embotte axialement dans le trou 1 46 de la 
1 0 plaque de retenue 144 de la boite 12, on fait toumer la tete de prehension 17 d'un 
quart de tour vers la droite jusqu'a ce que la plaque de retenue 144 vienne en 
butee contre le flanc 154 (figures 16 et 18) des pieces support 92 A, 92B, 92C, 
92D. La commande de montee peut alors etre activee en tirant manuellement la 
poignee de commande 96 vers le haut entraTnant la fermeture de I'interrupteur de 
1 5 montee 1 12, et I'intervention du verin 48. 

En cas de rotation incomplete de la tete de prehension 17, les pieces butees 
100A, 100B, 100C, 100D accrochent la plaque de retenue 144, entraTnant I'arret 
de la montee. On doit alors terminer le mouvement de rotation pour pouvoir 
20 soulever la boTte 12. 

Dans la position verrouillee, la plaque de retenue 144 est soulevee par les quatre 
pieces support 92A, 92B, 92C, 92D. La boTte 12 est solidarisee a la tete de 
prehension 17 carles pieces butees 100A, 100B, 100C, 100D font legerement 
25 saillie des pieces support 92A, 92B, 92C, 92D (voir figure 18). 

La figure 23 montre le circuit electrique 156 de commande du motoreducteur 46 au 
moyen d'une alimentation 158 basse tension a 24V. Les poles du motoreducteur 
46 sont connectes a un premier relais inverseur RM et a un deuxieme relais 
30 inverseur RD permettant une inversion de polarite lors des mouvements de 
montee ou de descente. Le premier relais inverseur RM est branche en serie avec 
le contact de fin de course montee 54, et I'interrupteur de montee 112. Le 
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deuxieme relais inverseur RD est branche en serie avec le contact de fin de course 
de descente 56, et I'interrupteur de de descente 112. Dans la position de repos, 
les deux contact de fin de course 54, 56 sont fermes, et les deux interrupteurs 1 1 2, 
114 sont ouverts. Les relais inverseur RM, RD peuvent etre des relais 
5 electromecaniques ou electroniques. 

Les fils de liaison du circuit electrique 156 sont interconnects au moyen de 
connecteurs (non representes) permettant le demontage lors du transport en trois 
elements (pied support 30, dispositif cinematique de manoeuvre 18, et tete de 
10 prehension 17). Les fils de liaison entre le motoreducteur 46 et la tete de 
prehension 1 7, passent a I'interieur des articulations 32, 38, 40, et sont constitues 
avantageusement par des cables plats a deux fils blindes. De tels cables peuvent 
se torsader sans effort lors de la rotation des bras 26, 28, et de la tete de 
prehension 17. 

15 

Selon une variante de realisation (non representee), 3 est possible d'integrer 
I'ensemble motoreducteur 46 et verin 48 dans I'axe 34 de la tete de prehension 1 7 
pour les mouvements de soulevement et de descente. Le cablage du circuit 
electrique 156 est alors simplifie. 

20 
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5 Revendications 



10 1. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boTte (12) renfermant 
des plaquettes de microelectronique, et comprenant une tete de prehension (17) 
accouplee mecaniquement a un dispositif cinematique de manoeuvre (18) pour le 
transfert multidirectionnel de la boTte vers un emplacement predetermine de pose 
sur un port de chargement (A, B) d'un equipement (14) ou d'un chariot de transport 

1 5 (16), caracterise en ce que : 

- le dispositif cinematique de manoeuvre (18) est compose d'une paire de bras 
porteurs (26, 28) montes a pivotement par des articulations (32, 38, 40) entre la 
tete de prehension (17) et un pied support (30), 

- un indexeur de position (66, 68, 70) est associe a au moins une articulation (32, 
20 38, 40) pour regler le debattement angulaire des bras porteurs (26, 28), 

- des moyens de commande comportent un actionneur (44) pilote par un selecteur 
(110) de montee et de descente de la tete de prehension (17), ledit selecteur 
etant solidaire de la tete de prehension (17) et ayant un interrupteur de montee 
(112) et un interrupteur de descente (114) commandes altemativement par un 

25 deplacement manuel vertical de faible course de ladite tete pour provoquer 
I'excitation de I'actionneur (44) prenant le relais dans le me me sens de 
deplacement vertical. 

30 2. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boTte selon la 
revendication 1, caracterise en ce que la premiere articulation (32) sert de liaison 
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rotative entre I'un des bras porteurs (26) et I'axe (34) vertical de la tete de 
prehension (17). 



3. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon k 
revendication 1, caracterise en ce que les deux bras porteurs (26, 28) constituent 
une genouillere dont I'axe de pliage (36) intermediaire constitue la deuxieme 
articulation (38). 



4. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon b 
revendication 1 , caracterise en ce que la troisieme articulation (40) relie Pautre bras 
porteur (28) a I'extremite superieure de I'axe de manoeuvre (42) accouple a 
I'actionneur (44). 



5. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon la 
revendication 4, caracterise en ce que I'actionneur (44) est loge a la partie inferieure 
du pied support '(30), et est relie a I'axe de manoeuvre (42) dont la course en 
translation verticale est limitee par une butee de fin de course (53) renfermant in 
contact de fin de course montee (54) et un contact de fin de course descente (56). 

6. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon b 
revendication 1 , caracterise en ce que I'actionneur (44) est loge dans la liaison avec 
I'axe (34) vertical de la tete de prehension (17). 

7. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon la 
revendication 5 ou 6, caracterise en ce que I'actionneur (44) est constitue par un 
motoreducteur (46) associe a un verin (48) a vis-ecrou d'entraTnement. 
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8. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boTte selon la 
revendication 1 , caracterise en ce que chaque indexeurde position (66, 68, 70) est 
dote d'un empiiage de couronnes (72) ayant chacune des moyens d'ajustage 
angulaire sur un moyeu (73), et une encoche (78) peripherique destinee a 
cooperer dans une position indexee avec un palpeur a bille (76) porte par un doigt 
(80) elastique formant ressort. 

9. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon la 
revendication 8, caracterise en ce que chaque indexeur de position (66, 68, 70) 
comporte de plus un verrou (84) intercale entre les doigts (80) et les couronnes 
(72) respectives, ledit verrou en forme de demi-lune pouvant etre actionne a 
rotation entre une position active de blocage des doigts (80) pour inhiber la fonction 
d'indexage, et une position inactive de deblocage autorisant la venue en 
engagement des palpeurs a billes (76) avec les encoches (78). 

10. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon la 
revendication 1, caracterise en ce que la tete de prehension (17) de la boTte (12) 
est composee : 

- d'un premier sous-ensemble porteur (86), constitue d'un plateau intermediaire (90) 

solidaire de I'axe (34) vertical de la tete de prehension (17), et assujetti a des 
pieces support (92A, 92B, 92C, 92D), 

- et d'un deuxieme sous-ensemble mobile (88) comportant un plateau superieur (94) 

sur lequel sont fixes : 

- une poignee de commande (96) entourant coaxialement I'axe (34) de la tete de 
prehension (17), 

- une enveloppe (98) renfermant le selecteur (110) pilotant les mouvements de 
montee et de descente, 

- des pieces butees (100A, 100B, 100C, 100D) imbriquees entre les pieces 
support (92A, 92B, 92C, 92D), 
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- et un plateau inferieur (1 02) solidarise au plateau superieur (94). 

11. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boTte selon la 
5 revendication 10, caracterise en ce que les deux sous-ensembles (86, 88) restent 

positionnes en position de repos a I'aide: 

- de ressorts de compensation (130, 132) loges dans des orifices (134, 136) 
menages dans les pieces support (92D, 92B) pour compenser le poids du 
deuxieme sous-ensemble mobile (88), 

10 - et de ressorts (104) en epingle disposes sur le plateau superieur (94) autour de 
la poignee de commande (96), chaque ressort (104) en epingle etant fixe par un 
etrier de maintien (138) et cooperant a Tune des extremites avec un petit pion de 
centrage (140) sur lequel elle prend appui, et a I'autre extremite avec un grand pion 
de centrage (142) sur lequel elle tire. 

15 

12. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boTte selon la 
revendication 10, caracterise en ce que: 

- la partie superieure de la boTte (12) est pourvue d'une plaque de retenue (144) 
20 saillante de forme rectangulaire, ayant un trou borgne (146) de centrage dans la 

partie centrale, 

- le plateau inferieur (102) est dote d'une ouverture (148) rectangulaire ayant une 
dimension legerement superieure a celle de la plaque de retenue (144), 

- une plaquette butee (145) triangulaire est associee a la poignee de commande 
25 (96) pour arreter le mouvement de descente lorsque l'accrochage de la plaque de 

retenue (144) de la boTte (12) est possible. 

13. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boTte selon ka 
30 revendication 12, caracterise en ce que la plaquette butee (145) est en retrait par 

rapport a I'ouverture (148) du plateau inferieur (102), le centrage de la tete de 
prehension (17) sur la boTte (12) etant facilite au moyen d'un pion (150) 



SDOCID: <FR 



2B26B97A1 I > 



2826897 



telescopique sollicite vers le bas par un ressort (152) de compression agence 
sous la plaquette butee (145). 

5 14. Mecanisme de chargement et de dechargement d'une boite selon la 
revendication 13, caracterise en ce que I'accrochage de la boTte (12) est obtenu en 
position centree du pion (150), en faisant toumer la tete de prehension (17) d'un 
quart de tour jusqu'ace que la plaque de retenue (144) vienne en butee contre un 
flanc (154) des pieces support (92A, 92B, 92C, 92D). 
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